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図2．1GPSシステム（i）

















ている。Ll帯にはC／Aコード（clear and acquisition／coarse and access）、 Pコー
ド（precision／protect）、航法メッセージと呼ばれるものが乗っている。 L2帯には
Pコードのみが乗っている。このC／AコードやPコードは擬似雑音符号（・PNコード，p
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サブフレーム 1 → データブロック 1
サブフレーム 2，3 → データブロック 2
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  一 10
頁
まず、
測点の仮定位置座標  （Xn， Y。， z。）
i番目の衛星の位置 （X、i， y、i， Z，1）、
とする。
ただし、i＝1，2，3，4（4つの衛星の場合）










中心  （XsI， ys1， Zs1）
半径 c・（τ1＋δt）
とする3枚の球面における交点として測点を求めることが出来る。




rl ＝ （Xn－Xsl）2十（yn－y、、）2十（Zn－Z、、）と 十 △S（2． 3）
と書き表すことが出来る。





 rn．i ＝ ’vE“ （Xn－x3i） L’＋ （yn－yst） 2＋ （znnzsi） L’ （2．4）























（Xn－xst） 2十 （Yn nv ysi） 2十 （zn－zsi） 2
e r．，
一＝zT ＝ ZnHZsi
（XnhXsi） 2十 （Yn－ysi） 2十 （zn－zsi） Z
になる。ここで、
e r．
an， 1 ＝      ex
Bn：i ＝ ＃tn’
      ey
e r．．
7n， i ＝＝     ez
とおくと、（2．6）は
rn＋、，  ＝ rn．  ＋ αn， ・△X ＋ βn， ・△y ＋ γn． ・△Z（2． 7）
となる。一方、（2．3）は
r， ＝ r．，， 十 As （2． 8）
と表すことができ、
頁 一12一
Ar，＝ r rn （2． 9）
とおくと、（2．3）は
t



















2．3．2測位計算流れ図              START
                ，
               y， z）
            （X：1， Ysl， Ztl）
            （X：2， Ys2， Zs2）














X  －  X 5
α  且軍
r o星










△ r2＝ r 2－ r




△ r 、＝ r 、一 r
（iは衛星数）
     と（x，、，y，、，
    1は衛星数）




























z － z ”
，
r Qt r o匹
   一ユ4一頁
A ・δ X ＝






y ＝ y ＋△y



















x ＝ 一 3961888． 91（m）
y＝ 3348977．63（m）
z 一 3968200． 42 （m）
である。
観測した7衛星の軌道位置は













x ＝一4． 0× 106m
y ＝＝ 3． 3× lo6m
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     範囲での利用が可能である。















誤差  aB， aL， tiH，
図3．2 測位位置補正方式
」繊未知点へ伝える・
        測定座標誤差から観測
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表3．1 RTCM SC－104 メッセージタイプ
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PRCc（t）＝PRC（to）十RRC（to） ・ （t－to） （3． 1）
また、その時刻tにおける擬i似距離PR（t）は利用者局受信機の擬i似距離測定値PRM
（t）にこのPRCc（t）を加えたものである。
1）R（t） ＝ PRM（t） i PRCc（t） （3．2）
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第4章 DGPS補正データの受信率と
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GPS受信機の仕様





外部入出力 2つのRS232Cポート （Co励1、 Com2）
測位利用衛星 全可視衛星
光電製作所社製KBR。90ビーコン受信機の諸元
型   名 KODεN社製 KBR－90
周波数 280・》330kHz
チャンネル闇隔 100腱z
受信変調方式 駈SK 25，50，100，200 bps
感度 5μV！口
信号対雑音比 最小6dB
ダイナミックレンジ 5μV！砥  ～ IOO脇V！m（86 dB）
受信回路方式 ダブルスパーヘテロダイン
補足時間 30秒以内（SIN 6 dB）
データ出力 RTC区SC・104フォーマット
ボーレート300，600，1200，2400。48GO bps





















ワード受信率（％） 97．990．0 85．080．0 75．070．065．06q・0
フレーム受信率
@ （％）
方法1 90．952．834．921．1 i4．9 9．8 6．3 3．8
方法2 98．5 90．585．479．275．1 70．566．06L2
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   70．5％
方法2
      一20 O 20          経度方向（m）
図4．10B 水平方向測位点分布（ワード受信率 70．0％）
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    表4．4亭亭高率に対する測位結果
※ 各枠内の上段に方法1、下段に方法2を示す。
フレーム 2dτms（職｝ 1，96σ HDOP平均衛星数 平均遅れ 測点数
高度方向
受儒率（％》 i  （m｝ （m） 時圏（秒）
97．9 1．86 2．32 1．20 7．1 1．6 3453
90．9 1．88 2．34 1．20 7．1 1．8 3453
90．0 2．32 1．20 7．1 2．6 3453
；  52．8
2．42 L20 7．1 4．3 3453




2．21 2．73 L20 7．1 7．3 3453
80．0 1．94 2．48 L20 7．1 4．7 3453
21．1 4．17 5．29 1．20 7．1 12．7 3389
75．0 2．Ol 2．57 L20 7．1 5．7 3453
14．9 6．80 6．63 1．20 7．王 17．8 3389
@    」
70．0 2．20 2．79 1．20 7．1 7．3 3453
9．8 15．50 19．94 L20 7．1 28．0 33891
｛65．0 2．51 3．12 L20 7．1 9・3 ｝ 3453
6．3 3！．93 29．90 1．20 7．1 47．2
1  3389
斗 i
60．0 2．89 3．69 L20 7．1 11．9 3440
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